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Facility for manipulating work pieces by applying automatic gripper change. 
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Abstract of EP0208863 

1 . A workpiece handling device having a 
workpiece gripper fitted to a bearer arm of the 
handling system, consisting of a gripper drive 
housing (1 1 ) with a driving source for the 
clamping movement of the clamping fingers (21 ) 
and a gripper mechanism housing (1), the gripper 
gera consisting of a coupling member acting via 
connecting rods (3, 4) upon the clamping fingers 
(21), characterized by a clamping stud (30) of the 
gripper mechanism housing (1), which centres 
the gripper mechanism housing (1 ) with respect 
to the gripper drive housing (11) and may be 
introduced into the latter and has a clamping 
mechanism (22, 23) for mounting the clamping 
stud (30) in the gripper drive housing (1 1 ), and by 
at least one centreing pin (23) parallel with the 
clamping stud, which secures the gripper 
mechanism housing (1 ) against twisting with 
respect to the gripper drive housing (1 1 ), and by 
a driving member (8) which projects from the 
gripper drive housing (1 1 ) in parallel with the 
clamping stud receiver and engages with a close 
fit in the coupling member (2). 
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Werksttickhandhabungselnrichtung mH automatlachom QrotfeswachsoL 



@ Der Greifer einer Werkstuckhandhabungseinrichtung 
besteht aus einem Greiferantrlebsgehause (11) und efnem 
Greifergetrlebegehause (1), das eln Koppeletement (2) und 
Zugstangen fur die Betatfgung der Spannflrtger (21) beinha> 
tet Der einfache und gegenuber dem Grerferantriebsgehau- 
se (11) fagegenaue, automatische Wechsel des Greiferge- 
triebegehauses (1) wird durch einen Spannzapfen (30), eine 
Spannvorrichtung fur den Spannzapfen (30), elnen zum 
Spannzapfen (30) paraflelen Zentrierstift (33) und durch ein 
In das Koppelelement (2) elngreifendes, zum Spannzapfen 
(30) parallel angeordnetes Antrlebsgtied erreicht 
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ACTORUM AG 



Werkstuckhandhabungseinrichtung mit automaitischem 
Greiferwechsel 



Die Erfindung richtet sich auf eine Werkstuckhandha- 
bungseinrichtung mit einem an einem Tragarm angeord- 
5 neten Greif erantriebsgehause und einem daran befestig- 
ten Greifergetriebegehause entsprechend dem Oberbegriff 
des Patentanspruchs 1. 

Eine derartige Werkstuckhandhabungseinrichtung ist aus 
DE-OS 30 43 687 bekannt. Die Greif erf inger sind uber 

10 ein in einer Drehrichtung durch Federn vorgespanntes 
Koppelelement kinematisch miteinander verbunden. Die 
Offnungsbewegung wird durch einen Stoflel bewirkt, der 
auf das Koppelelement in bestimmten Schaltstellungen 
des Werkstuckgreifers einwirkt, in denen der Stoftel 

15 mit der Kolbenstange eines im Greif erantriebsgehause 
angeordneten, hydraulischen Linearantriebes fluchtet. 
Das Greifergetriebegehause soil gegenuber dem Greifer- 
antriebsgehause in mehrere bevorzugte Schwenkstellungen 
schaltbar sein. Bei den dargestellten Greif em ist 

20 auflerdem der manuelle Wechsel verschiedener Greif er 
moglich. Ein automatischer Wechsel ist wegen der An- 
ordnung der Antriebe nicht moglich. 

Aus Inustrie Anzeiger 101. Jg. Nr. 32, Seiten 29 bis 
33 sind verschiedene Industrieroboter mit automatischen 

25 Greif er- und Werkzeugwechselsystemen bekannt. In Fig. 9 
ist als mogliche Schnittstelle fur den Greiferwechsel 
auch die Schnittstelle zwischen Antrieb und Greiferge- 
triebe aufgefuhrt. Die ausgefuhrten Beispiele richten 
sich wegen der groBeren Flexibilitat auf eine Schnitt- 

30 steile zwischen Greif er und Industrieroboter. In diesen 
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Fallen ist es erf orcerlich , Versorgungsleitungen beim 
Wechseln des Greifers ab- bzw. anzukoppeln. Dadurch 
wird der Aufwand fur den Greif erwechsel erheblich ver- 
groGert. 

5 Durch den Greif erwechsel diirfen sich bei Werkstuck- 
handhabungseinrichtungen Iceine Lagefehler in der An- 
ordnung des Greifers in Bezug zum geregeit bewegten 
Tragarm und der Greif erf inger in Bezug zum Greiferge- 
triebegehause einschleichen, weil ein derartiger Feb- 
10 ler zu Kollisionen des Greifers mit dem zu greifenden 
Werkstuck, der Werkstuckauf nahme Oder der zu bedienen- 
den Werkzeugmaschine fiihren wiirde. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine genaue 
Positionierung des gewechselten Greifers bezuglich 
15 seines Tragarms zu erreichen, wobei der Wechselvorgang 
einfach und sicher sowohl fur den Greif er als auch fur 
die gleichzeitige Antriebskopplung erfolgen soil. 
Die Erfindung wird durch die Merkmale des Hauptanspruchs 
gelost, 

20 Durch die parallele Anordnung von Spannzapfen, Zentrier- 
stift und Antriebsglied ist der Wechsel des Greifers 
durch eine bloBe Linearbewegung des Tragarms der Werk- 
stiickhandhabungseinr ichtung moglich . 
Damit das Antriebsglied in das Koppelelement beim 

25 Greif erwechsel eindringen kann, muB das Koppelelement 
in einer dafiir bestimmten Lage gehalten werden. Dies 
kann durch die Greif erhalterung geschehen, die den 
Greif er fur den Wechselvorgang bereit halt, incem die 
Greiferf inger in der entsprechenden Lage festgehalten 

30 werden oder durch eine zwischen Greif ergetriebegehau- 
se und Koppelelement angeordnete Rastvorr ichtung. 
Die f ormschlussige Verbindung zwischen Antriebsglied 
und Koppelscheibe hat den Vorteil, da3 die Spannf in- 
ger nie eine unkontrollierte Lage zum Greif ergehau- 

35 se einnehmen konnen, wie dies bei einer ein- 

seitig f ederbelasteten Verbindung zwischen Stof^el und 
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Koppelscheibe moglich 1st. 

Durch die einander gegeniiberliegende Anordnung zweier 
Spannzapfen wird auf das Greifergetriebegehause Jceine 
Querkraft und kein Kippmoment ausgeiibt, was trotz des 
5 PaAsitzes des Spannzapfens im Greif erantriebsgehause 
zu einer Verlagerung des Greifergetriebegehauses gegen- 
liber dem Greif erantriebsgehause fiihren konnte. Die 
kegeligen Ansatze der Spannbolzen sorgen in Verbindung 
mit den kegeligen Bohrungen im Spannzapfen dafur, daf* 

10 des Greifergetriebegehause fest gegen die Anlageflache 
des Greif erantriebsgehauses gezogen wird. 
Eine Verdrehung wird zusatzlich durch einen auBermittig 
angeordneten Zentrierstif t verhindert. Dadurch ist die 
genaue, reproduzierbare Lage des Greif ergetriebegehau- 

15 ses und der Spannfinger gegeniiber dem Tragarm der Werk- 
stuckhandhabungseinrichtung gewahrleistet , wobei die 
bekannt einfache und kostengunstige Konstruktion des 
Spannfingerantriebs gewahrt werden kann. 

Die Erfindung wird an Hand der nachf olgenden Zeichnun- 
20 gen naher erlautert. Es zeigen 

Pig. 1 einen Querschnitt durch das Greifergetriebege- 
hause, 

Fig. 2 einen Schnitt gemaB Linie II - II der Fig. 1, 
Fig. 3 einen Schnitt g'emafl Linie III - III der Fig. 1. 

25 Fig. 1 zeigt das Greif ergetriebe , das in einem Grei- 
fergetriebegehause 1 untergebracht ist und aus einer 
Koppelscheibe 2 und zwei Schubstangen 3,4 besteht, 
die uber Bolzen 5 drehbar mit der Koppelscheibe 2 ver- 
bunden sind. Die Schubstangen 3,4 tragen an ihren 

30 gegenuberliegenden Enden Mitnehmerbolzen 6, die in 

die in Fig.l nicht dargestellten Grundbacken 20 eingrei- 
fen. Die Koppelscheibe 2 ist mit einem Radialschlitz 7 
versehen, in den. ein Antriebsstif t 8 eingreift, der 
das Greifergetriebegehause 1 in einem Schlitz 9 durch- 

35 dringt. Die Koppelscheibe 2 ist auf einer Achse 10 
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drehbar gelagert. 

Fig. 2 zeigt neben dem Greif ergetriebegehause 1 das 
Greiferantriebsgehause 11, das an dem Tragarm 12 der 
Werkstuckhandhabungseinrichtung befestigt ist. In 
5 dem Greiferantriebsgehause 11 ist eine Bohrung 13 
vorgesehen, in der ein Kolben 15 verschoben wird. 

. Die Kolbenstange 16 tragt eine Querbohrung 17 , 
in die der Antriebsstif t 8 eingefugt ist. Der Antriebs- 
stift 8 . durchdringt die Gehausewand des Greif erantriebs- 

10 gehauses 11 in einem Schlitz 18, der dem Schlitz 9 im 
Greif ergetriebegehause 1 entspricht. An dem Greif er- 
getriebegehause 1 sind Fuhrungen 19 fur die Grundbak- 
ken 20 vorgesehen, an denen unterschiedliche Spann- 
finger 21 befestigt werden kSnnen. 

15 Gemali Fig. 3 sind in dem Greiferantriebsgehause 11 
neben dem Spannf ingerantrieb auch die Spannbolzen 22 
und deren Antrieb 23 untergebracht . Die Antriebe 2 3 
fur die Spannbolzen 22 bestehen aus Kolben 24, die 
einseitig durch Federn 25 belastet sind und durch ein 

20 dem Zylinderdruckraum 26 zufiihrbares Druckmedium gegen 

die Federkraft verschoben werden konnen. Die Kolben- 

stanqen 27 der Kolben 24 sind mit den Spannbolzen 22 

/der Spannbolzen 22 
verbunden. Das gegenuberliegende Ende ist als Kegel- 

stumpf 28 ausgebildet und greift in Bohrungen 29 am 

25 Spannzapfen 30 ein. Der Spannzapfen 30 besitzt auBer 

dem Spannbereich 31 und einer Einf uhrungsschrage 32 

ncch einen zylindrischen Teil 39, der in Verbindung 

mit einem Zentrierstif t 33 fur die Lagef ixierung zwi- 

schen Greif ergetriebegehause 1 und Greif erantriebs- 

30 gehause 11 sorgt. In cem Greiferantriebsgehause 11 

ist in Fig. 3 ein weiteres Spannbolzenpaar 34 zur 

Aufnahme eines zvjeiten , dem darges tell ten gecenuber- 

liegenden Greif ers angeordnet. 

Zwischen dem Greif ergetriebegehause 1 una dem Koppel- 
35 element 2 ist der Rastmechanismus 35 in Form einer 
federbelasteten Xugel 35 und einer Gehauseaussparung 
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dargestellt. Das Koppelelement 2 ist uber die Zug- 
Schubsfcangen 3 mit den Mitnehmerbolzen 6 verbunden, 
die in die Grundbacken 20 eihgeschcaubt sind. Die 
Grundbacken 20 sind in T-Nuten 37 gefuhrt. Die Bewe- 
5 gung der Mitnehmerbolzen 6 in Fiihrungsrichtung wird 
durch LSngsschlitze 38 im Greigergetriebegehause 1 
ermoglicht. 

Der Greiferwechselvorgang geschieht folgendermafien: 
Die Spannfinger 21 werden so weit geoffnet, daG der 
10 in der Koppelscheibe 2 angeordnete Rastmechanismus35 
im Greifergetriebegehause 1 einrastet. Danach wird der 
Greifer auf einer Greif erhalterung abgesetzt. Den 
Zylinderraumen 26 wird ein Druckmedium zugefuhrt, das 
die Kolben 24 gegen die Kraft der Pedern 25 nach£uflen 
15 verschiebt und damit die Spannbolzen 22 aus den Boh- 
rungen 29 am Spannzapfen 30 herauszieht. 
Das Greiferantriebsgehause 11 wird nun durch den Trag- 
arm scfeit angehoben, dafl der Zentrierstift 33 und der 
Spannzapfen 30 vollstandig aus ihren Bohrungen heraus- 
20 treten. Dabei wird gleichzeitig der Antriebsstif t 8 
aus dem Greifergetriebegehause 1 und damit aus dem 
Koppelelement 2 herausgezogen. Der Tragarm kann nun 
das Greiferantriebsgehause 11 zu einer zweiten Grei- 
f erhalterung transportieren, wo der umgekehrte Vor- 
25 gang zur Verbindung des Greiferantriebsgehauses 11 
rait einem zweiten Greifergetriebegehause 1' ablauft. 
Der Wechselvorgang ist auch dann zuverlassig mSglich, 
wenn das Greiferantriebsgehause 11 nicht exakt uber 
dem Greifergetriebegehause 1 positioniert wird, weil 
30 die ineinander greif enden Elemente 8,30,33 alle mit 
Einfiihrschragen versehen sind. 
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Paten tanspriiche 



Werkstuckhandhabungseinrichtung mit an einem Tragarm 
des Handhabungssystems angebracht-em Werkstuckgreif er , 
bestehend aus einem Greif erantriebsgehause (11) mit einer 
Antriebsquelle fur die Spannbewegung der Spannfinger 
(21) und einem Greif ergetriebegehause (1), wobei das 
Greif ergetriebe aus einem uber Zug-Schubstangen (3,4) 
auf die Spannfinger (21) wirkenden Koppelelement besteht, 
gekennz.eichnet durch einen das 
Greif ergetriebegehause (1) gegeniiber dem Greif eran- 
triebsgehause (11) zentrierenden, in das letztere 
einfuhrbaren Spannzapfen (30) an dem Greif ergetriebe- 
gehause (1) mit einer Spannvorrichtung (22,23) zur 
Halterung des Spannzapfens (30) in dem Greif erantriebs- 
gehause (11) und durch mindestens einen das Greifer- 
getriebegehause (1) gegen Verdrehung gegeniiber dem 
Greif erantriebsgehause (11) sichernden, zu dem Spann- 
zapfen (30) parallelen Zentrierstif t (33), und durch 
ein parallel zur Spannzapf enauf nahme aus dem Greifer- 
antriebsgehause (11) vorstehendes , in das Koppelele- 
ment (2) formschlussig eincreif endes Antriebsglied( 8) . 

Werkstuckhandhabungseinrichtung nach Anspruch 1 dadurch 
gekennzeichnet , dafi der Spannzapfen (30) zwei gegen- 
uberliegende, kegelice Bohrungen (29) aufweist. 
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3. Werkstuckhandhabungseinrichtung nach Anspruch 1 und 2 
dadurch gekennzeichnet , dafl die Spannvorrichtung( 22 , 23) 
durch zwei Sparmbolzen (22) 
gebildet ist, die mit den kegeligen Bohrungen (29) gegen- 
iiberliegenden, diesen angepaBten, kegeligen Ansatzen(2S) 
versehen sind. 

4. Werkstuckhahdhabungseinrichtung nach Anspruch 1 
dadurch gekennzeichnet, daB ein das Koppelelement( 2) 
in vorbestimmter Stellung festlegender Rastmechanis- 
mus(35) am Greif ergetriebegehause(l) vorgesehen ist. 

5. Werkstuckhandhabungseinrichtung nach Anspruch 1 
dadurch gekennzeichnet, daB das Antriebsglied (8) aus 
einem Stift besteht und das Koppelelement (2) im Be- 
wegungsbereich des Stiftes einen Schlitz(9) von der 
Breite des Stif tdurchmessers aufweist. 

6* Werkstiickhandhabungseinrichtung nach Anspruch 1 

dadurch gekennzeichnet, daB das Greif erantriebsgehause 
(11) zur Halterung von zwei Greif ergetriebegehausen( 1) 
mit dem ersten Antriebsglied (8) gegemiberliegenden, 
in einer Ebene versetzt angeordneten, zweiten Antriebs- 
glied (40), einer zweiten Zentrierbohrung und einer 
koaxialen zweiten Auf nahmebohrung fiir den zweiten 
Spannzapfen ausgervistet ist. 
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